istema para robôs: Linux Red Hat eCos 
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Cansado dos mesmos inimigos: 


Jogue contra Bots que simulan 
um adversário real con 
inteligência artificie 


Softwares para controle de 
tensão, corrente, frequência 
voltagem e fator de forcs 


IRETJe b 


00 ) ) ma. Domine seulcana 
ec Bots anti-spamffiltro de 
msgs, criação de enquetes 
administração de canais 


À e muito mais 


Monte seu próprio 


Robô 
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>] Softwares de inteligência artificial para 
programar sua criação 

D] Ferramentas para teste e simulação 

>] Apostilas e tutoriais sobre mecatrônica 
Db] E muito mais... 


SO 


programas 
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Crime é não Aprender 


Reunimos dois especialistas em DELLA VALLE - ULBRICH 
segurança digital para criar o livro | 
mais aguardado do ano: 


sérieUniversidade 


Aprenda tudo que é necessário para 
se proteger e contra-atacar 
Conheça os assuntos que um 

hacker profissional deve domi 
Grade curricular completa do curso 


E 


Fazendo a sua da Fa | Re 
de todos os segredos do submundo dos hackers 


pelo site da Digerati, 
// Anrenda as mais modernas técnicas de invasão e defesa // 


você pode adquirir Promoção de 
qualquer revista da // Conheça os assuntos que um hacker deve dominar // 
Lo ja Virtual Lançamento » LH Saiba tudo o que é necessário nara se proteger MH 
É g // Grade curricular completa do curso, com as disciplinas: 
inteiramente grátis! Vulnerahilidades - Programação - Psicologia Hacker - Retles 
pai sistemas Oneraciónais — Fundamentos Jurídicos - Engenharia Social 
BE - Plataformas Microsoft, Unix e Apnle - Laboratório de Redes - Hardware 
Kernel Avançato - Ataque, Defesa e Contra-atague // 
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Livro Universidade Hacker | ] 
| 300 páginas por R$49,90 E” 
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nas livrarias ou no site www.digerati.com 


Segundo as três leis da robótica: 


A partir dessas pequenas linhas, o gênio Isaac Asimov 


conseguiu criar diversos clássicos da ficção científica e as 
melhores histórias de robôs. 

Mas a paixão por robôs entre as pessoas é algo muito 
presente em toda a humanidade. Talvez seja uma tentativa 
de brincar de Deus e tornar-se um criador de algum outro 
ser. É difícil saber exatamente o que motiva as pessoas a 
gostarem de robôs, mesmo porque isso seria tentar entrar 
numa discussão psicológica, o que não é o caso aqui. 

Bom, mas esse fascínio existe, e é muito interessante ver 
como isso também funciona no sentido contrário, ou seja, no 
verdadeiro pânico que pode surgir, conforme se pode ver 


em filmes como Blade Runner e O Exterminador do Futuro, 
nos quais os robôs são terríveis vilões que vão destruir (ou 
dominar) a humanidade. 

Para o bem ou para o mal, isso é algo que está na cabeça de 
todas as pessoas. 

Esta Geek Especial serve, então, para dar um pontapé nesta 
estranha arte de criar seres metálicos (bom, podem ser de plástico, 
também). Num trabalho conjunto com a empresa brasileira 
FasSystem (uma das poucas que existem por estes lados), 
apresentamos um manual sobre criação e montagem de robôs. 
Você pode criar e trabalhar em cima das visões apresentadas 
aqui, para construir as suas próprias máquinas. É um trabalho 
que exige dedicação e estudo, mas com resultados sempre 
estimulantes. 

E quando os robôs que você criar estiverem funcionando, 
mande as fotos ou vídeos para nós publicarmos em 

nossas revistas. 


Boa sorte e mão na massa, 


O Editor 


| MONTANDO O ROBÓ 


Perigo, pe 


por Fernando Sant'Anna 
robos&robos.com.br 


uem nunca ficou fascinado com os robôs nas séries de 

ficção científica? Há desde aquele que parecia mais 

uma geladeira chorona na velha série “Perdidos no 
Espaço”, até o mais sofisticado feito de metal líquido do 
“Exterminador do Futuro 2”. Nossas pretensões com este 
manual não chegam a tanto. Mas, o básico está aqui. O resto 
depende de você. 

O robô Quick vô foi desenvolvido pela Fassystem Informática 
como um kit para iniciantes nesta fascinante arte da 
construção de inteligência artificial. Confira nas próximas 
páginas o manual completo. A partir dele, você pode comprar 
as peças de forma independente ou entrar em contato com a 
Fassystem e adquirir o kit (endereço no final da matéria). 

Os princípios contidos neste manual, apesar de serem 
dirigidos à construção de um minirrobô, podem ser usados 
em outros experimentos, como alarmes de sensor de faixa, 
de luz e de som, etc. 


FASSYSTEM INFORMÁTICA S/C LTDA 
treinamento educacional em robótica 


www.robos.com.br 
Fone/Fax: OXX51 6664-8256 
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O Kit Robô Quick vô é um robô de quinta geração, o qual simula 


um rato que interage com o ambiente e seu dono, através de 


sensores de som e luz. Veja abaixo as peças que são partes do kit: 


01 


01 


01 


01 


01 


02 


01 


01 


01 


CABO DE COMUNICAÇÃO BrASIC 

CAPA E BASE PLÁSTICA - QUICK v5 COM APLIQUES 
PORTA-PILHAS COM CHAVE LIGA E DESLIGA . 
APITO 

COLA ACRÍLICA 

CABINHO DO LED 

ESTANHO 

PLACA CIRCUITO IMPRESSO QUICK v5 


PEÇAS COMPLEMENTARES 


Para que tudo funcione perfeitamente, serão necessários um 


alicate de corte e um ferro de solda. Para quem já trabalha com 


eletrônica, essas ferramentas já são bastante conhecidas. Tome 


cuidado, entretanto, se você não tem experiência com o uso de 


ferramentas; a Geek não se responsabiliza pelo mau uso delas. 


LED Transparente acende amarelo 10 mm. 


Tutorial completo de 
robótica prática 


6) LED amarelo 3 mm. 
2) 2 LEDs transparentes acendem vermelho 5 mm. 
Q) 2 LEDs vermelho de 5 mm. 


As pernas mais curtas são o negativo, enquanto 
que as mais longas representam o pólo positivo do LED. 
Cuidado, a inversão levará ao não-funcionamento. 


Limitadores para o LED vermelho de 
O mm, que são os olhos do robô. 


FASSYSTEM INFORMÁTICA SIG LTDA 
* trendmento educacional em robótica 
one/Fib: 0XX51 6564-8256 - Filial Torres — 


(1) Capacitor 470 uf. Veja como as pernas são de tamanhos 
diferentes. 

(2) Capacitor 100 nF. 

(8) Capacitor 22 pF. 


Transistores. 


(1) 2 Resistores de 680 K azul, cinza, amarelo, dourado. 

(2) 2 Resistores de 330 K laranja, laranja, amarelo, dourado. 
(QB) 3 Resistores de 1 K marrom, preto, vermelho, dourado. 
(9) 3 Resistores de 100 R marrom, preto, marrom, dourado. 
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(1) Cabo de dados com indicação do lado correto da conexão. 


2) Microcontrolador BrASIC, o “cérebro do robô”. Observe o 
chanfro em vermelho, indicador do lado a ser conectado. 


4 que varia ao girar. 


| Trimpot 100 K, resistor 


(1) Cristal do oscilador 4 MHz 
2) Soquete de 18 pinos 


INFORMÁTICA S/C LTOAENR 
hamento educacional em rob UF] 


oquete quádruplo para fios. 
5 ádrupl fi 
oquete duplo para fios. 
s duplo para fi 
O) Soquete simples para fios. 
(B) Pinos para o cabo de comunicação do BrASIC. 


(1) e Espaguetes de 5 mm. 
(2) Fios com cores correspondentes às portas. 


(3) Espaguete de 3,5 mm 


(1) Piezo. Produz som e também serve como sensor de som. 
(2) Chave para calibração isolada. 


Iremos começar agora a trabalhar com a montagem da placa. 


Placa de circuito impresso do QUICK v5 perfurada - lado dos 


componentes. 


/ ER. 


(1) Comecamos a montar a placa com o soquete de 18 pinos. É 
muito importante não colocar o soquete do lado inverso. 


(1) Ferro de soldar até 40 W. 
(2) Estanho para soldagem. 


- Aqueça por alguns segundos a área que irá soldar 


- Certifique-se de que o estanho não escorreu para a trilha 
do lado ou tampou algum orifício. 
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Observe a soldagem dos pinos do soquete na placa. Deverá ficar 
brilhante. 


(6 A solda deverá ficar arredondada e brilhante. 
Não exceda 0s 6 s. 


2) Siga os mesmos procedimentos anteriores para soldagem e 
corte o excesso do fio com o alicate. 


(D Insira os capacitores de 22 pF, como indicado na foto, e 
solde-os. Corte o excesso dos fios, conforme 
procedimentos anteriores. 


EIS 
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O) Insira e solde o resistor de 1 K na placa. 


Foto do lado direito da placa 


Foto do lado esquerdo da placa 


(1) Solde os resistores de 680 K AZUL, CINZA, AMARELO e 
DOURADO, ambos próximos ao soquete do BrASIC. 

(2) Solde os resistores de 330 K LARANJA, LARANJA, AMARELO, 
ambos próximos à borda da placa. 


Confira a posição do trimpot. 
(1) A posição do trimpot na placa do outro lado. 


(1) Observe como ficou a soldagem dos componentes. 
(2) Furo para se calibrar por baixo, utilizando a chave de calibração. 


Introduza as pernas o suficiente para soldagem do LED de 5 mm 
vermelho, observando a polaridade. 
(1) Perna mais comprida do LED. 


O) Repita a soldagem do outro LED no outro lado, com a perna 


comprida voltada para o cristal. 
(2) LED vermelho de 5 mm já soldado. 


(1) Introduza o LED transparente acende vermelho de 5 mm como o 
outro LED. 

(2) Observe se a perna mais comprida do LED está voltada para o 
lado do cristal. 


(1) Faça o mesmo para o segundo LED. 
O volte a perna mais comprida do LED para o lado do cristal. 


(1) Solde o transistor conforme a foto na placa, observando a 
parte plana voltada para o trimpot de 100 K. 


(1) Repita o mesmo do outro lado da placa com o outro 


transistor. 


(1) Solde o resistor de 1 K em frente ao transistor, conforme a 
foto, no lado esquerdo da placa. : 


PET QRO À 
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(1) Solde o resistor de 1 K- MARROM, PRETO, VERMELHO - em frente 
ao transistor, conforme a foto, e no lado direito da placa. 


(1) Solde o soquete duplo para fio, conforme a foto. 
(a) Solde o soquete simples para fio, conforme a foto. 


(1) Solde o capacitor de 470 uF com a perna mais longa mais (1) Solde o soquete quádruplo para fio neste e em outro lado do 
próximo do soquete de 18 pinos. soquete de 18 pinos. 
(2) Solde os três soquetes duplos neste e em outro lado. 
() Solde os soquetes simples neste e em outro lado. 


(1) Solde o capacitor de 100 nF, introduzindo suas pernas até o 
final. Este componente não tem polaridade. (1) Solde os soquetes simples para fio neste e em outro lado. 


(1) Observe como ficou a soldagem e a posição dos soquetes. (1) Cuide para que a solda não escorra, evitando curto-circuito 
entre as trilhas. 
(2) 0 pino deverá ser ligado ao lado marcado do cabo de 
comunicação. 


(1) Introduza a parte mais curta pelo lado da solda e o soquete pelo 


cabo de comunicação. 


(1) PORTAS: 0128 (de cima para baixo) 
(2) Positivo da pilha 

(B) Entrada Trimpot 1 

(4) Negativo da pilha 

(5) Saída 1: acionamento motor 

(6) Entrada 1: acionamento motor 

D Negativo da pilha 

PORTAS: 7 6 5 4 (de cima para baixo) 
(OB) Positivo da pilha 

6D Entrada Trimpot 2 

4) Negativo da pilha 


(2) Saída 2: acionamento motor 


(1) Observe o ângulo do conector em relação à placa. Este é o) Entrada 2: acionamento motor 


importante, pois deverá permitir a passagem da placa-base. (4) Positivo da pilha 


(1) Sensor e emissor direito 
(É) LED indicativo direito 

O Sensor e emissor esquerdo 
(3) LED indicativo esquerdo 
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Penas E pedra urna O) Aplique cola entre a placa e o trapézio, reforçando a junção. 
(4) Trapézio plástico 
(2) Fixador de quilha 
O) Suporte de quilha 
(2) Quilha de metal 
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O) Aplique a cola acrílica como indica a foto. Espere por aproximadamente 30 segundos para secar a cola. 


Motores com pneus e fios. 


(1) O lado dos fios dos motores para cima. 


Cole o motor com o lado do pneu para baixo e encostado à 


(2) placa, junto à linha do trapézio. 
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(1) Cole o outro motor no lado esquerdo, seguindo os mesmos 


parâmetros de posicionamento. 


(1) Empurre ou puxe o suporte da quilha, para alinhar a placa a 
uma superficie plana. 
(2) Placa paralela ao plano. 


Observe o ângulo e o alinhamento dos motores. O lado dos fios 


para fora. 


(1) Deixe uma distância de 1 mm para facilitar o giro da quilha no 
suporte. 


(1) Observe a posição dos furos na base, embaixo. 
(2) Rasgo triangular para passagem dos fios do porta-pilha. 
(B) Será recortado para fixação no trapézio. 
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(D Furo para ajuste do trimpot direito. 


(2) Furo para saída do conector de comunicação BrASIC. 


(O) Furo para passagem do sensor/emissor direito. 


(A) Furo para passagem do sensor/emissor esquerdo. 


O) Furo para ajuste do trimpot esquerdo. 
(O Furo de saída da quilha. 


(1) Introduza-a base, encaixando-a nos furos da quilha e do 
conector de comunicação. 
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(1) Observe que o recorte da base deve se encaixar no trapézio 
de fixação dos motores. 


(D Com alicate ou tesoura, corte o excesso da aba da base, 
alinhando-a com o trapézio. 


PAGOvSTEM 


(1) Passe pelos furos, conforme a foto. 


(1) Observe como ficaram os ângulos e o alinhamento da base em 


relação à placa. 


(1) Introduza os espaguetes nos sensores de faixa. 

(2) Casos de difícil calibração; pinte a parte de trás com tinta ou Observe como ficou a montagem final da base. 
pincel atômico preto. 

(3) Caso facilite, poderá aquecer com o ferro de solda para diminuir 


o diâmetro da luz. 
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(1) Meca e dobre para baixo os sensores para passarem pelos (1) Corte o fio vermelho a 20 mm de distância em relação ao 
furos da base. suporte de pilha. 


Enrole os fiozinhos do 
cabo vermelho até 
ficarem uniformes. 


(1) Passe com o soldador o estanho nas pontas dos fios, deixando-as 
estanhadas. 


(1) Passe estanho no fio vermelho e preto, como mostra a foto, 
evitando que seus fiozinhos se soltem do conjunto. 


(D Solde o fio do porta-pilhas no lado extremo da chave, como 
indicado na foto. 
(2) Solde o outro fio vermelho no pino do lado. 


1 (1) Observe a posição dos 


fios na chave. 


(1) Desencape com o alicate em 5mm o fio vermelho que foi soldado 


na chave. 


[ÁTICA UM Prod 
[o em estiênicas 
Cs "ams 


(1) Cole o porta-pilhas na base, alinhando-o com o trapézio. (D Molinha em espiral de aço do rabo do QUICK v5. 

Introduza o fio vermelho e o preto do porta-pilhas no orifício 2 Cabinhos flexíveis, cuja cor escura é ligada à pata mais curta 
do LED (negativo) e a cor mais clara, à mais comprida 
(positivo). 


triangular da base. 


(1) Corte as pernas do LED, conforme a foto, das saliências das 
pernas. 


(1) Aplique uma pequena quantidade de cola na chave. 


(1) Observe que o LED possui um lado plano do lado da perna 
que era a mais curta. 


O) Passe o estanho 
rapidamente nas 


duas pernas do LED. 


MONTANDO O ROBÔ 


(1) Solde o cabinho flexível mais escuro na pata próxima ao lado 
plano do LED em que ficava a perna mais curta. 


(1) Solde o outro cabinho flexível mais claro na outra perna do LED (1) Observe como ficou a soldagem e a introdução dos fios na 
onde ficava a perna mais comprida. mola e cuide para que os fios do LED não encostem nesta. 


(D Enrole os fios dos cabinhos e passe o estanho, sem deixar gotas 
deste. 


(1 Introduza o espaguete de 3,5 mm, cobrindo o LED e a mola. 
(2) Esquente com o soldador o espaguete; a cada 6 segundos, 
observe que ele irá encolher. 


Ferrer ras 


(À) Introduza os fios por dentro da mola na extremidade em que a 


mola está menos esticada. (1) Passe o soldador por todo o espaguete, conforme a foto. 
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(D Rosqueie a mola pelo orifício. 


Observe como ficou a montagem. 
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Corte o fio do resistor a uma distância 
de 5 mm do resistor nos dois lados. 


(1) Enrole o fio mais escuro do rabinho em um dos fios do 
resistor e solde. 


(1) Conecte no soquete de 18 pinos o Microcontrolador BrASIC 
com a meialua vermelha voltada para o cristal. 


() Observe se todos os pinos do microcontrolador estão 
conectados e se ficou com o chanfro vermelho voltado para 


frente. 


(1) Insira o fio marrom nos soquetes indicados. 
(1) Insira a perna mais curta do LED de 10 mm no soquete até fixar, 


como está indicado na foto. 


(D Insira a perna mais comprida do LED amarelo de 10 mm no (1) Insira o fio vermelho-nos soquetes para fios, como na foto. 


soquete para fios até fixar, como na foto. 


(1) Insira os fios vermelho e azul nos soquetes para fios, conforme a 


foto. 


O) Insira os fios vermelho e azul nos soquetes para fios, 


conforme a foto. 


(1) Insira os fios vermelho e preto do porta-pilhas nos soquetes 
para fios, conforme a foto. 


(1) Insira o fio claro do rabinho e o resistor que está soldado no 
fio escuro nos soquetes para fios, conforme a foto. 


(1) Insira os fios azul e amarelo nos soquetes para fios, como 


na foto. 


(1) Insira os fios vermelho e preto do emissor de som nos soquetes 


para fios, conforme a foto. 


Mapa das conexões das portas 


(D PORTA O ligada ao LED indicativo 
esquerdo. 
(2) PORTA 1 ligada ao emissor/ 
sensor de som. 
6) PORTA 2 ligada ao acionador 
motor esquerdo. 
(2) PORTA 3 ligada ao LED sensor de 


É) PORTA4 LED sensor/ emissor 
faixa esquerdo. 


motor direito. 
(7 PORTA6 LED sensor/emissor 


faixa direito. 


direito. 


sombra e emissor de luz AMARELO. 


(1) Dobre o LED para ficar na altura dos furos da capa. 


(1) Dobre a cabeça dos LEDs para serem inseridos nos furos da 


capa. 


(1) Insira os limitadores nos LEDs, conforme a foto. 


(1) Aperte em toda a volta da capa com força, para obter melhor 
aderência. 
(1) Insira a capa observando que os LED's devem sair por igual 


(1) Lixa amarela para lixar as rebarbas da base. 
(2) Rebarba que sobra da base. 


(1) Observe que o LED de 10mm deve aparecer no furo superior da 
capa 
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O) Apito que será utilizado para interação com o robô. 
(2) Robô pronto para teste. Insira as duas pilhas AA alcalinas no 
suporte, cuidando para seguir a polaridade. 


À inversão levará à queima do microcontrolador. 
(1) Cole ou, se preferir, utilize as fitas duplaface já coladas na capa Ao ligar o QUICK v5, será executado o autoteste, que acionará 
para fixar na base. por três vezes todos os dispositivos conectados ao BrASIC. 


(1) Conecte o cabo no computador, na porta serial (COM ou 
COM?) que estiver livre. 


(1) Conecte o cabo com o lado marcado para frente no pino de 
comunicação soldado embaixo do robô. 


* Fica em loop piscando sen parar 
* Fim do programa pisca led esq.bra 
* FASSeSTEN 


Os comandos são executados de cima para baixo, linha por 

linha, até encontrar o comando FIM que finaliza a execução do 

programa. 

(1) Adiciona uma linha de comando. 

(2) Verifique se a COM está configurada corretamente. 

(B Espaço de programa utilizado no BrASIC. 

(2) Substitui a linha selecionada. 

(D Insere uma linha acima da selecionada. 

(E) Apaga a linha selecionada. 

(D Ligue a chave de alimentação (o rabinho deverá acender) e 
clique no botão RODAR!. 

Abrir um programa existente. 

(9) Salvar um programa. 

(0) Limpar a tela. 

1) Ajudar com comandos, circuito e recomendações. 

(2) Sair do editor. 


Var1 


se porta Indica a porta 


Vamos ao teste de comunicação 


O Ligue o cabo com o conector DB-9 na COM* disponível 
(COM 1 ou 2) de seu computador, conecte a outra 
ponta no seu robô QUICK v5 e observe se o conector do 
cabo com o ponto ou número de referência está com a 


indicação para frente. 


2) Introduza o seu disquete contendo o editor de 
programas do BrASIC. 


(B) Ligue o robô QUICK v5; o LED do rabinho acende. 


(a) Abra o programa editor, clicando no botão abaixo e 
carregue o programa de teste QUICKVS TESTE.BRA, 
que ficará residente até a carga do próximo programa. 


(5) Se tudo estiver OK, será carregado o mesmo programa 
que estava residente. 


Vamos para o próximo passo. 
(*) alguns computadores dispõem de uma segunda COM, 
com conector DB-25; sendo este o caso, adquira o 


adaptador 


3rASICO 


ta 


Compara o nível lógico, com o aplicado 
à porta, sendo iguais pula a 
próxima instrução 


se nível 1 pula a próxima instrução) 
[se nível O pula a próxima instrução) 


” ça: 
Determina o fim do conjunto de 
comand serem repetidos 


(1) Sistema de sensor de faixa por luz. 

(Q) Circuito do microcontrolador BrASIC. Veja no “ajuda” do editor 
as portas e conexões. 

(B) Entrada do circuito de alimentação. 

(4) LED indicativo, acionado em alto. 

(O) Trimpot de amplificação de sinal. Dependendo da calibração, lê- 
se baixo ou alto. 

(8) Acionador de motor ligado em alto. 


Vimos que o ângulo dos LEDs deve ser ajustado para que o 

ângulo de incidência da luz e o ângulo de absorção facam 

funcionar o sensor. Veja a foto de como se deve ajustar os LEDs & 

depois rode o programa para calibração, que fará um som 

quando o receptor estiver sem luz. 

(1) Receptor de luz. 

) Dependendo da intensidade da luz ambiente, deve-se cobrir 
atrás do LED. 

(O) Empurre com cuidado os LEDs para ajustar seus ângulos. 

(9) Emissor de luz. 

Chame o editor e abra o arquivo CALÍBRA FAIXA.BRA. Conecte o 

cabo, ligue o robô e RODE o programa. 


MONTANDO O ROBÔ 


Liga motor 
esquerdo 


Liga motor 
direito 


O retângulo 
indica ação 


Espera 30 
miliseg 


Espera 30 
miliseg 


Desliga 
motor esquerdo 


Desliga 
motor direito 


Espera 50 
miliseg 


Espera 50 
miliseg 


O losango 
indica decisão 


Lê faixa 
preto 


Lê faixa 
preto 


MONTANDO O ROBÔ 


O que é um fluxograma? 
Um fluxograma é um diagrama esquemático da 


sequência (fluxo) de execução do programa e seus desvios. Muito 
utilizado para criação e visualização das etapas de um programa ou 
subprogramas. 


>| Programa FAIXA PRETA.BRA 


Com as conexões já feitas até agora, iremos culminar 
na aplicação do programa que faz com que seu robô QUICK v5 siga 
uma faixa preta. Ppoderá usar fita isolante preta ou pincel atômico 
sobre uma superfície plana e branca. 

Chame o editor e abra o arquivo FAIXA PRETA.BRA. Conecte o 
cabo, ligue o robô e rode o programa. 

Obs.: O programa FAIXA PRETA.BRA fará com que o robô QUICK 
vô fique limitado a um circuito fechado e no sentido anti-horário. 
Cabe a você modificar o programa para melhorar suas habilidades. 


Envie-nos sua versão. 


Identificando problemas “Troubleshooter” 


O que normalmente ocorre ao ligar. 

O LED do rabo acende independentemente, indicando placa e 
circuitos alimentados. 

Em menos de um segundo, o BrASIC ou o cérebro do seu robô 
QUICK vô inicia os testes de todos os dispositivos periféricos, 
começando por acionar três vezes o LED esquerdo, direito, motor 
esquerdo, direito, LED inferior esquerdo, direito, LED grande e, por 
fim, testa o som. Este processo de autoteste ao ligar independe da 
calibração. 

Tudo certo! Vide procedimentos do manual para os testes de 
comunicação e a etapa de leitura ou calibração usando o comando 
SE PORTA. 

Obs.: Caso as baterias estejam baixas, fora do funcional, o 
programa “fica sujeito a erros ou falhas” observados quando do 
acionamento dos motores, provocando muitas vezes o reinício do 
programa e tornando-o repetitivo. 


Observando inatividade ao ligar 
Reveja todo D circuito conforme as fotos no CD - Manual 


de Montagem: soldas não-brilhantes ou frias indicam possível 


oxidação e mau contato,portanto devem ser lixadas e soldadas 
novamente. Revise atentamente, comparando com o manual, passo 
a passo; confira todos os valores de resistores, principalmente os 
transistores e demais componentes e a continuidade de todas as 
trilhas e, então, ligue o robô. 

Certifique-se de que o QUICK v5 esteja com as baterias OK e na - 
posição correta; o negativo das pilhas é observado onde há a 
molinha ou o fio preto do suporte de pilhas, que deverá estar em 
contato com a parte plana da pilha. Ao menor sinal de aquecimento 
com inatividade, desligue e reveja os passos anteriores. 

Verifique se o microcantrolador está invertido. Observe também 
se há leve aquecimento do microcontrolador; neste caso, desligue de 
imediato. A inversão por curto período de tempo não chega a causar 
danos; corrija a posição, observando que o pino 1 é aquele que 
possui um buraquinho próximo a uma depressão em formato de 
meialua no BrASIC e que esta referência deverá estar voltada para 
o lado dos LEDs vermelhos. 


TESTES dos circuitos 


Sem o gabinete [capa de cobertura), siga os seguintes 
procedimentos para teste dos circuitos acionadores ou “drivers” de 
saída, como o acionamento dos motores a seguir: 


1. Retire o microcontrolador do soquete. 

e. Ligue a unidade com o fio LARANJA, introduza uma extremidade 
no SOQUETE pino 14 e encoste a outra no correspondente ao pino 
do soquete: 

8 Aciona o motor esquerdo. 

11 Aciona o motor direito. 

6 Acende o LED superior (dos olhos) esquerdo. 

7 Acende o LED inferior esquerdo. 

Acende o LED inferior da direita. 

13 Acende o LED superior (dos olhos) direita. 

3. Se todos os testes acima deram certo, reinstale o BrASIC com o 
robô desligado, observando o chanfro (meialua). O primeiro pino da 
esquerda, o pino 1, deverá apontar para o cristal. 

Caso contrário, revise o circuito impresso e a posição dos 
transistores, pois a parte plana de ambos aponta para frente. 

4. Reveja todo o circuito conforme as fotos do QUICK v5 CD - Manual 
de Montagem: Revise atentamente uma possível inversão de 
componentes como transistores e os valores dos resistores, 
comparando-os com os do manual. Confira a continuidade de todas 
as trilhas e então ligue o robô. 

9. Certifique-se do correto encaixe do microcontrolador no soquete. 
6. Se após todos estes procedimentos, ainda não obtiver sucesso, 
por favor entre em contato. 


NOTA: É importante observar se as pilhas estão OK, e que sempre 
sejam do tipo alcalina, DURACEL preferencialmente. (Obs.: Não use 
pilhas tipo carvão.) 
Cabe lembrar que o microcontrolador foi testado em nossos 
laboratórios. E sai gravado com o programa QUICKVS TESTE.BRA. 
Sucesso e aguardamos seu retorno. 


por Juliano Barreto 
julianoZdigeraticom.br 


“15 - ROBÓTICA 


toy po 


- Mecatrônica da PUC-RS p 1 
- Segundo Desafio de Robos da PUC-AS 
The K met 


Se depender do CD desta Geek Especial, sim. Selecionamos diversos 
programas e apostilas para ajudá-lo a entender os princípios básicos da 
mecatrônica, conhecer mais sobre eletrônica e lógica de programação 
aplicada à construção de dispositivos com inteligência artificial. Só de 
falar todas estas palavras você pensa que é muito difícil. Bem, é difícil 
mesmo, mas com um pouco de esforço e muita criatividade, você poderá 
criar seus próprios projetos de robótica no fundo do quintal ou no 
laboratório do seu colégio. Antes de comecar a devorar as apostilas e 
sites sobre o assunto, você pode se inspirar nos vídeos presentes no CD. 
Eles mostram verdadeiras obras-de-arte robóticas que desfilaram pela 
Robodex (maior feira de robótica e mecatrônica do mundo, que rola no 
Japão) e por outros eventos e laboratórios mundo afora. É cedo para 
falar em dominação mundial, mas aprenda a programar seu robô antes 


que seja tarde demais! 


A revista Geek não se responsabiliza por quaisquer danos que venham a acontecer com materiais usados para as experiências 


propostas nas apostilas. Os textos e softwares devem ser usados com cuidado e sempre levando em conta fins educacionais. 


Rodando o CD Para pedir socorro... 


[>| Qualquer micro com 32 MB de RAM e um Pentium pode [>| Se você não conseguir utilizar algum software do CD ou se 


rodar o CD da Geek. Muitos programas, porém, exgirão muito tiveralguma dúvida, entre em contato com nosso serviço de ater 


mais da sua máquina, ao serem instalados. O CD deverá rodar 


dimento ao leitor, de segunda a sexta, em horário comercial. 
automaticamente ao ser colocado no drive. Se tiver problemas, é só 


entrar no Gerenciador de Arquivos, onde você também poderá Por e-mail: atendimentoodigeraticom.br 
acessar cada programa individualmente, sem usar a interface. Portelefone: (11)]3217-2626 


BUÚIA DO CO: 


Categoria: Vídeos 


Eles jogam futebol, sobem escadas, apostam corridas e muito 
mais, são os robôs da nova geração. Vendo estas máquinas 
maravilhosas em ação, você até pensa que o futuro já chegou, e 
não é para menos. Com muita tecnologia por dentro e por fora, as 
criações exibidas na Robodex são à nata do high tech mundial. O 
Brasil não está fora destes avanços. Mesmo sem muito incentivo do 
governo e das reitorias, as universidades nacionais estão 
desenvolvendo projetos interessantes que vale a pena serem vistos 
com atenção. No entanto, o maior destaque é para a partida de 
futebol entre times formados por cachorros-robôs. Os movimentos 
são um pouco lentos, mas levando em conta que eles pensam 
sozinhos e agem em sincronia entre si, podemos até dar um 
desconto. É difícil acreditar que não tem ninguém controlando um 
robozinho que dá um passo de calcanhar para o outro... Veja e 


julgue por si mesmo os vídeos de robô mais incríveis do mundo. 


Nesta categoria, você também encontrará o projeto 
leJOS 2.0, uma plataforma para desenvolvimento de 
robôs feitos de LEGO com inteligência artificial que usa a 
linguagem da Sun como base. Para saber mais sobre o 
leJOS, acesse o site Attp;/ 7 lejos.sourceforge.net/ e 
leia seu FAQ. 


| | http: //lejos.sourceforge.net | 


Categoria: Java Bots 


Unindo diversão e programação de uma só vez, os tanques de 
guerra do Robocode farão você usar lógica e habilidade para 
programar seu robô e depois se divertir colocando-o para lutar 
contra outros robôs. Existem campeonatos e clãs de Robocode 
espalhados pelo mundo, e você pode participar de um deles, basta 
ser fanático por Java e conhecer outros fanáticos de algum lugar 
do mundo. Para começar, você deverá ter a máquina virtual do Java 
instalada no seu PC fela está disponível na categoria “Essenciais” 
deste CD) e seguir atentamente as instruções de instalação 
disponíveis em um arquivo de texto na pasta do Robocode. O 
destaque vai para a superseleção de códigos-fonte de robôs. Lá 
você encontrará diversos robôs com várias habilidades, entre eles 
Avoiders, Trackers e outros. Não se assuste com os arquivos de 
nomes parecidos ou iguais, pois seus conteúdos são diferentes. 


Vale a pena compilar! 


|IGUIA DO CD 


Categoria: Counter Strike Bots 


Se você já cansou de ganhar dos seus amigos no Counter- 
Strike, temos a solução para você voltar a se divertir no CS: os bots. 
Não se iluda pensando que é monótono e fácil jogar contra eles. 
Esta foi uma imagem criada quando eles ainda comecavam a surgir 
e se desenvolver. Naquela época, ainda eram previsíveis & 
facilmente derrotados. Mas com a popularização do jogo, bots novos 
e melhorados comecaram a surgir para dar dor de cabeça aos 
viciados em Counter-Strike. A inteligência artificial fez seu papel e 
agora existem bots que se comportam de diferentes formas de 
acordo com seus movimentos. Assim fica mais difícil (e divertido) 
jogar contra eles e treinar para não fazer feio nas LAN Houses por 
aí. Quem disse que mecatrônica era chato? 


Categoria: IRC Bots 


Talvez estes sejam os bots mais populares da Internet. Eles são 
muito úteis para pôr ordem na bagunca que algumas salas se 
transformam. 

Quem tem, ou já teve um canal no IRC, sabe do que estamos 
falando. Só que toda esta maravilha não permaneceu intocada pelas 
pragas do spam, dos trojans e dos lammers que infestam a Internet. 
Por isso, mecanismos foram criados para espalhar vírus e comerciais. 
Por outro lado também foram criados bots para proteger seu canal 
ou seu cliente IRC, e graças ao uso de linguagem de programação 
misturada à inteligência artificial, eles estão funcionando cada vez 
melhor. O maior expoente destes scripts inteligentes é o EggDrop 
(disponível no CD que acompanha esta edição), pois foi a partir dele 
que muitos outros bots, classes e clientes se desenvolveram, no qual 
o exemplo mais conhecido é o Emech. No CD, além de diversos bots 
[em diversas linguagens), você encontrará plug-ins e add-ons para 
criar e/ou turbinar seu próprio bot. 


Categoria: Embedded Systems 


O nome é pouco conhecido e difícil de pronunciar, mas certamente 
você já usou um embedded system dentro da sua própria casa e nem 
sabe disso. Eles estão no forno de microondas da sua Tia, no seu 
videocassete ou na máquina de refrigerantes da esquina. A missão 
deles é fazer a interação entre os usuários e a máquina. Graças aos 
sistemas embutidos, você lê, insere informações e as recebe de forma 
compreensível, sem precisar de esforço. Programáos não é uma 
tarefa fácil, mas quem pretende criar robôs inteligentes certamente 
precisará ter uma noção básica. No CD desta edição, você encontrará 
o Red Hat eCos, um projeto de sistema operacional embutido com 
muitas possibilidades de aplicação, interessante para os fãs de 
robótica e para os desenvolvedores Linux. 


GUIA DO CD 


Categoria: Simulação 


Para desenvolver um projeto tão complexo como um 
robô não basta apenas ter recursos e uma boa idéia na 
cabeça. Um bom planejamento é vital. Indispensável 
também é ter muita paciência para testar as diversas 


possibilidades e resultados que cada mudança pode gerar. 


Por isso, nesta categoria, reunimos alguns softwares de 
simulação. Com eles é possível calcular e testar a 
competência do seu robô e melhorá-lo cada vez mais. 
Destaque para os softwares que simulam projetos de 
robôs feitos com LEGO. 


Categoria: Eletrônica 


Nem só de lógica e programação um robô é feito. Para 
tornar seu projeto possível, É preciso colocar a mão na 
massa. É aí que entra a eletrônica. Importante para controlar 
= energia que alimenta seu bot, protegendo as peças de 
correntes elétricas e muito mais. Na seleção de software do 
CD, você encontrará softwares para projetar, simular e 
analisar circuitos eletrônicos analógicos, além de outras 
ferramentas para controlar a tensão, a corrente, o poder, a 
distorção, a frequência, a voltagem, a amperagem e o fator 
de força dos seus projetos. 


Categoria: Inteligência artificial 


Certo, os robôs (ainda) não têm 
sentimentos. Mas para criar máquinas 
inteligentes e torná-los parecidos com uma 
pessoa, você precisará saber bastante 
sobre inteligência artificial. O assunto que 
já foi até nome de filme é mais complexo [e 
divertido] do que parece. Você pode usar a 
lógica de programação para criar 
determinado comportamento para seu bot 
e assim transformar um script em um “ser 
vivo”. Esta criatura pode até superar seu 
criador, a prova disso é o Xadrez Master 
3D. Com ele, você pode jogar contra um 
amigo ou contra o computador em cinco 
níveis de dificuldade. Obviamente, contra o 
computador geralmente é mais difícil, 
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VÍDEOS 
CHAT BOTS 


EMBEDDED SYSTEMS 


“ELETRÔNICA 


O conteúdo do CD brinde é composto por programas freeware, shareware e versões de demonstração 


Configuração mínima do equipamento: Processador Pentium Il ou superior com 84 MB de RAM; 
Placa de vídeo com 16 MB, Resolução de 800x600 pixels e 16 milhões de cores. Placa de 
Swmnteúdo do CD brinde é composto por programas freeware, shareware e versões de demonstração. 


Alguns programas, por motivos alheios à nossa vontade, podem não rodar no Windows XP 


